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Robot sebagai salah satu bentuk dari teknologi, telah berkembang dengan 
pesat. Robot telah diimplementasikan secara luas pada berbagai aspek kehidupan 
manusia. Robot dapat melakukan tugas fisik, baik menggunakan pengawasan dan 
kontrol manusia, ataupun menggunakan program yang telah didefinisikan terlebih 
dulu (kecerdasan buatan). Robot manual di buat dengan menggunakan prinsip 
kerja roda robot dengan menggunakan PWM. Joystick digunakan untuk mengatur 
gerakan sistem kendali roda robot menggunakan PWM untuk gerakan maju dan 
mundur. switch pada joystick ditekan, maka memberikan input ke mikrokontroler, 
kemudian diproses lalu dikeluarkan melalui output yang memberikan data pulsa 
(PWM)  ke motor DC. Input tegangan 24 volt digunakan untuk mengaktifkan 
motor DC, sehingga pada saat mikrokontroller memberikan pulsa ke motor DC, 
seketika motor DC bergerak menggerakkan roda robot maju atau mundur. Dari 
data hasil pengujian yang diperoleh menunjukan bahwa sistem kendali  roda robot 
dengan menggunakan PWM dapat mengontrol kecepatan roda robot. Hasil yang 
dicapai adalah ketika Analog kanan dalam kondisi maju  sejauh 50 % atau 
PWMnya sebesar 50% maka tegangan yang dilewatkan menuju motor DC 12 Volt 
artinya kecepatan motor DC hanya separuh dari kecepatan maksimal motor,ketika 
analog kanan dalam kondisi maju 100% maka tegangan yang dilewatkan menuju 
motor DC 24 volt artinya kecepatan motor berada pada kecepatan maksimal.  
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Robot as a form of technology, has grown rapidly. Robots have been 
widely implemented in various aspects of human life. Robots can perform 
physical tasks, using either human supervision and control, or using a program 
that has been defined first (artificial intelligence). Robot created manually using 
the working principle wheel robot using PWM. The joystick is used to regulate 
the movement of wheeled robot control system using PWM for forward and 
backward movement. switch on the joystick is pressed, then provide input to the 
microcontroller, then processed and issued via the output that provides the data 
pulses (PWM) to the DC motor. Input voltage 24 volt DC motor is used to enable, 
so that when the microcontroller gives a pulse to the DC motors, DC motors 
instantly move the wheels of the robot moves forward or backward. From the data 
obtained test results indicate that the control system of wheeled robot by using 
PWM to control the speed of the robot wheels. Can result in a condition when the 
right analog forward as far as 50% of his or PWM at 50% then the voltage that is 
passed to the 12 Volt DC motor DC motor speed means only half of the maximum 
speed of the motor, while the right analog in a state of advanced 100% then the 
voltage which is passed to the 24-volt DC motor speed means the motor is at 
maximum speed. 
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